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瀞■ 本井幸介ほか：姿勢・歩行速度無拘束同時計測法 (275） 
Di副taldiscrecorder(InfbSync,ASTEC）
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第３図計測糖度評価実験システム
畷9.3ExperimentalsetupfOrevaluatingtheaccuracyofhuman
postureandwalkingspeedmeasurements． 
(各被験者から１例ずつ）示した．角度の定義は同図
上のように，立位を基準（0．）として体幹・大腿・下
腿の重力方向に対する傾斜角度を＆，＆,仏とした．
図中ａ，ｂ，ｃにおいて，実線は加速度センサ出力の
低周波成分から算出した体の各部位の角度変化を示
し，各プロットは被験者に取り付けたマーカーから読
み取った角度変化（デジタルピデオ画像から約0.5秒
間隔で抽出）をそれぞれ示している．この結果から，
実線とプロットがよく一致しており，本センサシステ
ムにより姿勢の変化中を含めほぼ実測値と一致した角
度計測が可能であることが判る．またこれら以外の実
験結果においても同様に実線とプロットの良好な一致
が確認された．
除いた．
以上の実験システムのもと，まず姿勢計測に関して
は，ピデオカメラの前で，各被験者（健常男性３名，
22～23歳）にそれぞれ座位や臥位といった数通りの
姿勢をとらせ，加速度センサの出力とデジタルピデオ
画像との同時記録を行った．被験者には図中のように
各関節部分にマーカーを取り付けてあり，これを用い
て体各部の実測傾斜角度を算出し，加速度センサによ
り算出される推定傾斜角度と比較することにより，姿
勢計測における精度評価を行う．
次に歩行速度計測に関しては，図中のように床に貼
り付けた10ｃｍ間隔のマーカーの上で，各被験者
(健常男性10名，２２～23歳）に高齢者のすり足歩行
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を模擬した低速度歩行を含む様々な歩行速度
(0.1～1.8ｍ/s）で歩行させた．この時の大腿部のジ
ャイロセンサ及び加速度センサの出力をデジタルピデ
オ画像と共に同時記録した．実験後，記録されたビデ
オ画像から，床マーカーを利用して実測歩行速度を算
出（重複歩距離÷１歩行周期時間）し，大腿部ジャイ
ロセンサ出力により算出された推定歩行速度と比較す
ることにより，歩行速度計測における精度評価を行っ
た．
４．計測精度評価実験結果
第４図に試作システムによる姿勢計測結果を３例
また第５図は，ａ･＆･＆の各角度におけるセンサ出
力値と実測値を３名の被験者（○，△，＋）の計測
結果より集計し相関図を示したもので，各被験者にお
ける大きな個人差は見られず，各々の角度において相
関係数が0.98以上，回帰直線の傾きが0.98～0.99と
広い計測角度範囲において極めて良好な直線相関が得
られている．
次に第６図は，歩行中の大腿部ジャイロセンサによ
る大腿部角速度の計測例（同図ａ）と，その時間積分
を行うことにより算出した大腿部角度変化の計測例
(同図ｂ）である．なお，βの絶対値決定のために必
要となる積分初期値，即ち大腿部傾斜角度の初期値に
－３７－ 
－－－三一一壱一＝－－－－会」



Ｉ Ｉ
Ｉ
ｌ
ｌ
ｌ
 
＊ReceivedJune26,2003；revisedOctoberl4,2003． 
＊*GraduateSchoolofNaturalScience＆Technology,KanazawaUnive鱈itｙ***InstituteofNatm℃andEnvironmentalTechnology,KanazawaUniversity ↑FacultyofEngineering,KanazawaUniversity 
1,H１ 
１
１
 
－４１－ 
￣-－－－ 
